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FISCHEREITECHNIK 
Ausbau der Unterwasser-Beobachtungstechnik 
im Institut für Fische'reitechnik der Bundesforschungs-
anstalt für Fischerei, Hamburg 
K. lange, Institut für Fischereitechnik 
Die Unterwasser-Beobachtungstechnik mit Hilfe von Videokameras wurde nach 1945 entwickelt und erzielte in 
den 50er Jahren ihre ersten aufsehenerregenden Erfolge auf dem Gebiet der Wracksuche (Bathurst 1954; Hunger 
1955). Versuche mit der neuen Technik in der Fischereiforschung ließen gleichzeitig die Grenzen bei der Beo-
bachtung von fischereilichen Fanggeräten und -objekten erkennen: die geringe Lichtstärke der verfügbaren 
Kameras erforderte den Einsatz von Kunstlicht, d. h. eine Beobachtung des Fangprozesses unter "natürlichen" 
Bedingungen ohne Zusatzbeleuchtung war nicht möglich (Hammond 1952; v. Brandt 1955; Hunger 1957; Bar-
nes 1953). Diese Einschränkung sowie die am Beginn jeder technischen Entwicklung unvermeidlichen Kinder-
krankheiten verhinderten zu dieser Zeit die allgemeine Einführung der Unterwasser-Beobachtungstechnik mit 
Video-Kameras in die Fischereiforschung. 
Erst als in den 70er Jahren Video-Kameras mit Rest-
lichverstärker, mit denen auch in größeren Wassertie-
fen ohne Kunstlicht scharfe, kontrastreiche Aufnah-
men erzielt werden können, für den Unterwasserein-
satz verfügbar waren, begannen sich zahlreiche 
Fischereiforschungsinstitute für diese Technik zu 
interessieren. Das Institut für Fangtechnik (heute: 
Institut für Fischereitechnik) der Bundesforschungs-
anstalt für Fischerei setzte 1983 erstmals eine Unter-
wasser-Videokamera mit Restlichtverstärker bei der 
Beobachtung von Stellnetzen ein (Lange 1983). Die 
Kamera war mit einem SchwenklNeige-Getriebe in 
einem Rahmen aus Stahlrohr montiert, der auf dem 
Meeresboden abgesetzt wurde. Die Steuerung der 
Anlage beschränkte sich auf das Schwenken der Ka-
mera um eine horizontale und eine vertikale Achse, 
ansonsten mußte der Trägerrahmen mit Hilfe des 
Einsatzfahrzeuges in eine günstige Beobachtungspo-
sition zum Fanggerät gebracht werden. 
Um geschleppte Fanggeräte, z.B. Schernetze oder 
Baumkurren, beobachten zu können, wurde die Anla-
ge 1985 um einen steuerbaren Geräteträger erweitert, 
mit dessen Hilfe die Kamera an jede Stelle des Fang-
geschirrs dirigiert werden kann. Die Steuerung erfolgt 
durch sogenannte Magnus-Rotoren, deren physikali-
sches Prinzip seit 1852 bekannt ist (Magnus 1852) 
und die in den 20er Jahren zum Antrieb eines Fracht-
schiffes verwendet wurden (Flettner 1924). 
Der Rotor ist in seiner Wirkungsweise gleichzusetzen 
mit einem Ruder. Den Einflußgrößen auf die Steuer-
kraft beim Ruder - Anströmgeschwindigkeit, Abmes-
sungen (Ruderfläche) und Anstellwinkel - entspre-
chen beim Rotor Anströmgeschwindigkeit, Abmes-
sungen (Länge und Durchmesser des Rotors) und 
Drehzahl. Damit unterliegt der Rotor der entschei-
denden Einschränkung, die auch für ein Ruder gilt: 
ohne Anströmung sind beide absolut wirkungslos. Der 
Geräteträger ist in diesem Fall nicht mehr kontrollier-
bar und sein Verhalten wird ausschließlich durch 
seine statische Auftriebs/Gewichts-Verteilung be-
stimmt, d. h. er sinkt auf den Meeresboden ab oder 
steigt zur Wasseroberfläche auf. Ein Schwebezustand 
im Mittelwasser ist zwar theoretisch denkbar, aber in 
der Praxis eher unwahrscheinlich. 
So hervorragend der rotorgesteuerte Geräteträger für 
die Beobachtung geschleppter Fanggeräte auch ge-
eignet ist - eine Verwendung im Zusammenhang mit 
Untersuchungen an stationären Fanggeräten, wie z. B. 
Stellnetzen, ist nur mit erheblichen Einschränkungen 
und Risiken möglich. So ist es zwar möglich und 
versuchsweise auch unternommen worden, mit lang-
samer Fahrt an einer Stellnetzfleet entlangzuschlep-
pen. Da jedoch aus Sicherheitsgründen ein Min-
destabstand von der Fleet eingehalten werden muß, 
um die Gefahr einer Kollision zwischen Netz und 
Geräteträger möglichst auszuschließen, sind die i. a. 
s'ehr feinen Maschen der Stellnetze nur schwer zu 
erkennen. Darüber hinaus ist die Bewegung des Bil-
des auf dem Kontrollmonitor auch bei niedrigster 
Fahrtstufe derart schnell, daß interessierende Einzel-
heiten am Netz nur Bruchteile von Sekunden im Bild 
erscheinen. Im Gegensatz dazu ist bei der Beobach-
tung geschleppter Fanggeschirre die Relativge-
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schwindigkeit zwischen Fanggerät und Geräteträ-
ger = 0, da beide vom sei ben Schiff geschleppt wer-
den. Ein interessierendes Detail am Netz kann belie-
big lange im Bild gehalten und beobachtet werden. 
Ein Kontakt zwischen Netz und Geräteträger bleibt 
i. a. ohne Folgen, da beide mit gleicher Geschwindig-
keit durchs Wasser bewegt werden. 
Um die Arbeitsmöglichkeiten des Instituts für Fische-
reitechnik bei Untersuchungen an stationären Fangge-
räten auf den gleichen Stand wie bei geschleppten 
Fanggeräten zu bringen, wurde 1995 ein Geräteträger 
mit Eigenantrieb beschafft und erstmals eingesetzt. 
Der Eigenantrieb besteht aus je einem horizontalen 
und einem vertikalen Propellerpaar. Die Horizontal-
propeller werden für Geradeausfahrt vorwärts bzw. 
rückwärts gleichläufig, für die Drehung um die verti-
kale Achse des Gerätes gegenläufig geschaltet. Damit 
läßt sich der Geräteträger in allen drei Raumachsen 
frei bewegen und so positionieren, daß optimale 
Sichtverhältnisse bei der Beobachtung von Fanggerä-
ten oder von Einzelheiten am Meeresboden erreicht 
werden. Zusätzlich zur Standardausführung des Gerä-
te trägers besteht die Möglichkeit, die Videokamera 
auf einem SchwenklNeige-Kopf zu montieren, wo-
durch der Blickwinkel der Kamera erheblich erweitert 
werden kann, ohne den Geräteträger selbst zu bewe-
gen. 
In Zusammenarbeit mit dem Institut für Seenfor-
schung, Langenargen, wurden im Dezember 1995 die 
ersten Einsätze mit dem neuen Geräteträger durchge-
führt. Gegenstand der Beobachtung war ein sogenann-
tes "Fischreis", eine Unterwasserkonstruktion, an der 
sich Fische sammeln, wodurch die Erträge von Fang-
geräten, die in der Nähe der Konstruktion eingesetzt 
werden, deutlich gesteigert werden können - ein Ef-
fekt, den die Wrackfischerei mit Stellnetzen kom-
merziell erfolgreich nutzt. 
Ein weiterer Einsatz auf der 47. Reise des FFK 
"Clupea" in der Ostsee diente dazu, den Steert eines 
Schleppnetzes während des Hievens zu beobachten. 
Im Gegensatz zu einem Heckfänger, bei dem das 
Schleppnetz und damit der Steert während des Hie-
vens bei langsamer Fahrt voraus und laufenden Kurr-
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leinentrommeln ständig angeströmt wird, stoppt der 
Seitenfänger ab und hievt sich mit den Kurrleinen an 
das am Meeresboden liegende Netz heran, teilweise 
wird dabei aufgedampft, um die Kurrleinenwinden zu 
entlasten. Während dieser Zeit sind die Steertmaschen 
- da ohne Anströmung - entlastet und können sich 
voll öffnen und so kleinen aber z. T. noch maßigen 
Fischen ein Entkommen erleichtern. Die durch diesen 
Effekt verbesserte Selektion würde es rechtferigen, 
für die Steertmaschen bei Seitenfängern ein geringe-
res Maß vorzusehen, um sie gegenüber Heckfängern 
nicht zu benachteiligen. Eine Beobachtung des be-
schriebenen Vorgangs ist nur möglich mit einem 
Geräteträger mit Eingenantrieb, da der Steert in die-
sem Fall nicht anders als ein stationäres Fanggerät 
anzusehen ist. 
Beide Einsätze haben gezeigt, daß mit dem neuen 
Geräteträger für die Beobachtung stationärer Fangge-
räte und sonstiger Objekte am Meeresboden ein lei-
stungsfähiges Werkzeug zur Verfügung steht, das die 
Arbeitsmöglichkeiten des Instituts für Fischereitech-
nik auf diesem Gebiet deutlich erweitert. 
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